














































11 21 31 41
12 22 32 42
13 23 33 43
14 24 34 44
n n n n
n n n n
n
n n n n
n n n n
k k k k
k k k k
K
k k k k
k k k k



























1 0 1 1 1
0 1 1 1 1
,
0 1 0 0 0
0 0 0 0 0,5
K O

















































steering for collision avoidance: challenges and potentials of driver decoupling. IET Intelligent Transport Systems 01/2014
Hollnagel, E.; Woods, D. D. (1982): Cognitive Systems Engineering: New wine in new bottles. International Journal of Human‐Computer 
Studies, Volume 51, Nr. 2, Aug. 1999, S. 339‐356
Kelsch, J. (2012a): Arbitration between Driver and Automation: why Overriding is just the Tip of the Iceberg. InteractIVe Summer School, 04.‐
06.06.12, Corfu Island, Greece
Kelsch, J., Heesen M., Hesse T., Baumann M. (2012b): Using human‐compatible reference values in design of cooperative dynamic human‐
machine systems. EAM 2012, 11‐12.09.2012, Braunschweig, Germany
Kelsch, J.; Temme, G.; Schindler, J. (2013): Arbitration based framework for design of holistic multimodal human‐machine interaction. AAET 
2013, 6.‐7. Feb. 2013, Braunschweig, Germany
Luck, M., McBurney; P., Shehory, O.; Willmott, S.; AgentLink Community (2005): Agent Technology: Computing as Interaction. A Roadmap for
Agent Based Computing. AgentLink III, Sept. 2005, ISBN: 0854328459
Norman, D. A.; Draper, S. (1986): User centered system design: New perspectives on human‐computer interaction. Lawrence Erlbaum
Associates, Mahwah, S. 419
Schieben, A.; Flemisch, F.; (2008): Who is in control? Exploration of transitions of control between driver and an eLane vehicle automation.
In: VDI‐Berichte 2048. VDI Verlag. Wolfsburg, ISBN 9783180920481, S. 455‐469
Sheridan, T. B.; Verplank, W. (1978): Human and Computer Control of Undersea Teleoperators. Cambridge, MA: Man‐Machine Systems 
Laboratory, Department of Mechanical Engineering, MIT







11 21 31 41
12 22 32 42
13 23 33 43
14 24 34 44
n n n n
n n n n
n
n n n n
n n n n
k k k k
k k k k
K
k k k k
k k k k
        
